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Anordning ved treningsapparater. 




Den foreliggende oppfinnelse vedrorer anordning for opptrening og rehabilitermg av en 
persons muskulatur og er i ssrdeleshet basert pa irtfiafrelsesformer som er knyttet til 
prinsippet om kontrollert treoing ved a niatte balansere/kontrollere ustabilitet ved 
kraftutfoldeise. 

5 

Oppfinnelsen representerer en ny mate a l0se ustabilitet for bruk i eksisterende eller nye 
treningsapparater. 

Foreliggende scdoiad beskriver varianter av oppfinnelsen som iimgitt i de norske 
10 S0knadene NO20032568, NO200341 50, NO20034585, NO20034754 og 20034884 og 
til dels nytter prinsipp fra disse samt en videreutvikling med tillegg av nye elementer. 
Foreliggende S0knad krever saledes prioritet i NO20032568, NO20034150, 
NO20034585, NO20034754 og NO20034884. For forstaelse av oppfinnelsen er dermed 
figurer samt tilhorende beskrivelse fra prioritetssakene dermed tatt med her. 

15 

Oppfinnerens tidligere PCT S0knad med publikasjonsmunmer WOOO/68067, beskiiver 
en anordning ved pedal for fysisk trening, for eksempel en sykkel eller trimapparat, idet - 
anordningen omfatter en &rste pedal roterbar fastgort til en pedalakse som ved en fii 
ende av denne kan &stg|0res stivt til veiv armen, og idet den JBarste pedal bar en 
20 pedalinngrepsytterfiate for bruk ved gjennomfsnring av tradisjonell treningsut0velse og 
at anordningen er dannet med en andre pedal vippbart fastgjort til den fiafrste pedalen om 
en akse som strekker seg tversgiende gjennom en lengdeakse til pedalakselea 

Oppfinneren bar ytterligere en publikasjon, WO02/05697, som beskriver et 
25 treningsapparat primaert tilsiktet a gi treningseffekt til alle omliggende muskier og sener 
av den rauskelgrapper som i hovedsak skulle trenes. Utferelsesformene er ogsa her 
knyttet til prinsippet om kontrollert trening ved a matte balansere/kontrollere ustabilitet 
ved krafhitfoldelse. Publikasjonen beskriver blant annet en treningsbenk primsert for 
opptrening av en persons bukmuskulatur, men der ut&n-elsen kan innstilles ustabilt slik 
30 at brukeren far efiTekt pa alle omkringliggende muskier. 
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Som det er beskrevet i oppfinnerens tidligere S0knader vil trening under kontrollert 
ustabilitet gi helsemessige positive egen^per for en persons muskier sener og balanse 
bade for styrketrening og under en rehabilitering etter skade. Graden av bevegelse for de 
anordninger som gir ustabiliteten i tiimapparatet er det viktig at enkeh kan justeres og at 
S denne justering er trinnkrs fia en lasbar posisjon. Dette vil skane en fisrstegangsbruker 
fiu a oppleve en bevegelse i tiimapparatet som brukeren ikke var foiberedt pa. 

De tidligere krsninger for ustabilitet pa trmngs og sportsutstyr har begrensede 
bruksomrader. De pedaler som tidligere beskrevet vil passe sylder og ergometersykler 

10 og er ikke tilpasset bruk for trimapparater som stegmaskiner og ulike tnmapparater for 
kombinert ben- og ann0velser. Den foreliggende oppfiimelse S0ker a l0se hvorledes 
ustabilitet kan implementeres i ytterligere treningsapparater og treningsmetoder enn det 
som tidligere er Igent. Oppfinnelsen inneholder l0sninger i forbindelse med anordninger 
med vippefiinksjon og justering av denne for fotplattformer tilpasset ulike 

IS treningsapparater. S0knaden vil ogs& beskrive et trimapparat med fotplattformer som 
foruten bar en vippefunksjon ogsi har en g|idefunksjon samt ulike krsninger for staver 
og handtak. 

Oppfinnelsen skal na naermere forklares under henvisning til de vedlagte tegninger. 

20 

Fig. la-b viser plattform for plassering av fot med anordning for vippefunksjon. 

Fig. 2a-c viser snitt gjennom anordning for justering av vippefunksjon til plattform. 

25 Fig. 3a-b viser trimapparat for trakkeevelser der trakkespakene er pamontert plattform 
for vippefunksjon. 

Fig. 4a-b viser trimapparat for siikulsre ben0velser og armbevegelser^ der stegarmer er 
p&montert plattform for vippefonksjon. 

30 

Fig. S viser trimapparat for tr3kke0velser der trakkespakene har en vippefunksjon. 
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Fig. 6 viser tiimapparat for sirkulsre benavelser og armbevegelser, der stegannene bar 
en vippefimksjoiL 

Fig. 7a-h viser plattfonn for plassering av fot med ytterligere utfiarelse for justering av 
S vippefunkqoa 

Fig. 8a-c viser en altemativ ut&relse for justering av vippeiunksjon til plattfonn. 

Fig. 9a-c viser trimapparat med vippeplattfonner der trenings^velser best§r av traldsie, 
10 jglide og vippe fiinksjon for ben, samt med staver for armbevegelser. 

Fig. 10 a-c viser trimapparat som vist i fig 9, men med fleksible staver. 

Fig. 1 la-c viser nok en variant av trimapparat med vippeplattfonner og staver for 
IS armbevegelser. 

Fig. 12 viser detalj av trimapparat som vist i fig. 1 1. 

Fig 13a-d. viser variant av trimapparat for utfiznielse av siikulasre ben^velser og 
20 amibevegelser, der plattformer er i fiinksjon med justerbare igsrende stag. 

Fig. 14a-b viser nok en variant av trimapparat for utfianrelse av sirkulaere ben0velser og 
armebevegelser, der plattformer bar giidefiinksjon i forhold til bevegelige stag. 

25 Fig. 15a-b viser en variant av trimapparat for iitfi^relse av sirkulaere ben0velser og 
armebevegelser, der plattformer bar en buet glidebane. 

Fig. 16 skisserer ulike former glidebane og skinner for plattformene. 

30 Fig. 17 a-b visa detalj av ledd og justeringsmekanisme for trimapparat som vist i fig IS. 

Fig. 18 viser nok en figur av trimapparat som vist i fig. 15 og 17. 
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Fig. 19a-d viser tximapparat med automatisk justeringsmekanisme av skrittlengde. 

Fig. 20 viser et blokkskjema over elementer som styrer automatikken for 
justCTingsmekanismen. 

5 

Fig. 21a-c viser trimapparat med glidevirkning av handtak. 
Fig. 22a-b trimapparat med teleskopisk viricende staver. 

10 Figur 1 viser en vippeplattform som bestar av en plattform 1 som bar en utforming for 
plassering av en brokers fot, med eller uten sko. Plattformen er montert pi en ramme 2 
som i bakkant er opphengt i en aksel 4 samt i forkant innfestet en anordning 6 for 
justering av en vippebevegelse. Denne vippebevegelsen, illustrert ved pil 9 gar pa tvers 
av plattformens lenge akse 7. Plattformens fremre del bar en aksel 10. Som det fremgar 

15 av fig. 2a, bar aksel 10 innfestet en fjaerende bit 12. Denne er av et ^aerende materiale. 
Om bit 12 er en ^aerstopper 13 anbrakt. Biten kan forskyves langs gaerbitens lengde, 
illustrert ved pil 15. Ved a posisjonere ^aerstopperen belt opp mot aksel 10 vil ikke 
aksel og denned plattformen kunne vippes- Ved a forflytte :gaBrstopper 13 fra aksel og 
innfestning til i^aBrbit vil en gradvis vridning av aksel og en vipping av plattform 

20 oppnas. Til fjaerstopper er en gjenget stav 18 i inngripeiL Aksialt i den ene ende av 

stavenlS er et hjul 20 festet. Ved rotasjon av hjulet vil dermed ^aerstopperen bevege seg 
i den ene eller andre retning langs den ^aerende bit 12. En bruker vil dermed enkelt ved 
rotasjon av hjulet kunne trinnvis justere grad av vippbar ustabilitet til plattformen. Som 
vist i forbindelse med fig 2c tillater utferelsen a erstatte justeringshjulet med en 

25 elektromotor 1 1, som styres ved hjelp av en bryter 14 med foten, eller at bryter, eller 
styringsmediet, for eksempel en multifimksjonell bryter (som ogsa kan betjene andre 
fonksjoner i treningsapparatet) kan vaere plassert andre steder pa treningsapparatet med 
kabelforbindelse, eller tridtes foibindelse (for eksempel Bluetooth™), pa ramme, 
hendler eller betjeningspanel 8. 

30 

Figur 3 viser et trimapparat som benyttes for trakke 0velser, et s§kalt "step" apparat. 
Brukeren vil sta pa stag 22-22' og holde i hSndtak 23-23' for sa a tvinge stag nedad med 
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kraft fra beina, som antydet ved piler 24-24'. Motkraflen dannes av dempere 33-33'. Tfl 
stagene er pimontert vippeplattfonner 26-26' som vist i foibindelse med fig 1-2. 
Brukoen kan justere grad av vipping eatea fisr en bestiger apparatet, eller etter at en star 
pi plattformene. Det hjul som benyttes for jvistering av vipping kan ogsa roteres ved 
bruk av foten. Henvisnings tall pa fig. 3b antyder plassering av bryter 14 ved betjening 
av vippemekanisme aaten elektrisk ved kabeloverfizrring, eller tr§dl0s signalov»&rii^ 
eller ved en mdcanisk l0sning ved bruk av vaier. Vippeplattfonnene vil Mtte i et spor 
som gar at en ved Igent teknikk kan justere plattfiarmene langs stagene fiir justering av 
trSkke kraft. Dette illustrert ved piler 25-25'. 

Figur 4 viser et trimapparat der bndceren ut0ver ovalsiikulaere bevegelser av bena 
samtidig med en skyve og trekke evelse med armene. Brukeren star pa ^egarmer ella- 
stag 28-28' og trSr nedad og bakover som igjen overtaes av en oppad og bevegelse 
firemad, illustrert ved fig 4b, 29. Stagene er i inngrep med et hjul 35 som bar en 
justerbar motstand. Stagene er ogsa i inngrep med hSndtak 32-32' som beveger seg fi-em 
ogtilbake illustrert ved piler 36-36'. Vippeplattfonnene 27-27', er justerbare langs stag. 
28-28', for dbempel langs et spor 30 med trinnvis/eller trinnkfst inngrep, eUer pa annet 
Igent vis. Den oval- arkulaere bev^else vil kunne varieres etter hvor vippeplattfonnene 
poMsjoneres langs stagenes lengderetning som illustrert ved piler 31-31'. 

Som nevnt i foibindelse med fig. 1 kan entenke seg at justering av plattformens vipping 
kan foregl pi andre miter enn i benytte et roteibart hjul. Dette kan utferes ved at en 
elektromotor tilkoples gengestaven og sSledes erstatter det drdehjul som vist i fig. 1 og 
2. Brytere 14 for be^ening plasseres pi trimapparatet lett tilgjengelig for bruk^^ for 
eksempel pa handtak, eller panel 34 som vist i fig 4. En fordd ved i ha tilkoplet motor 
for justering av vippeutslaget er at en kan fa plattformen i en naytral, plan og fest 
stilling nar den ikke er i bruk. Dette for at bruk«-en ikke skal bli overrasket over 
vippaitslag nir en fisnrst bestiger treningsapparatet, men kan justere denne gradvis etter 
behov. Til plattfonnen vil det finnes fel^e i form av sensorer, eller brytere som vil 
registrere om apparatet er i bruk eller ikke. Nar si apparatet ikke er i bruk vil foler gi 
signal til motor om pivirke plattfonn til i gi i naytral, plan og fest stilling. 
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En annen mekanisk tesning er a erstatte , eller tilkople dreiehjul med en vaier og 
trinsel0snmg som vU p&virke ^aerstrammeren. Den andre ende av vaier kan sMedes 
anordnes pi trimapparatenes hSndtak, 23-23' fig 3 eUer 32 eller 32' fig. 4, for naerhet til 
brukerens bender. Teknikken her kan saledes bentes fira den teknikk som i dag er 
benyttet for ^irskifte pa ordinasr sykkeL 

Innholdet i detite avsnitt er derimot ikke vist pa figuren, men skulle vaere sapass Igent at 
en fagmann med en gang vil se bvorledes dette kan ut&res. 

Modeme og avanserte trimapparater vil ha et panel med display for ulik informasjon om 
apparatet og utfiarrelsen av treningsoppgaven. Dette kan vaere mformasjon om tid, 
motstand, ytelser, puis, kondisjon, apparatinnstillinger, mmne om tidligere prestasjoner 
og sSl videre. Trimapparatet kan ogsa mneholde teknikk for behandling av data samt 
utveksling av denne med ulike treningsprogram og konkurrenter som benytter 
tilsvarende treningsapparater og systemer 

Tiimapparatene som vist i fi>rbindelse med figur 3 og 4 kan ogsi lages silk at de stag 
som brukeren stSr pS, direkte bar et oppheng som er justerbart vippbar som en erstatning 
for den plattform som beskrevet over. I foibindelse med fig. 5 kan ledd 40-40' pi stag 
42-42' lages for a kunne vris p& tvers av stagenes senterakse 44-44'. Den tekniske 
l0sningen som nyttes her kan vaere slik som vist i forbindelse med fig 1-2. Man kan 
altemativt benytte en torsjonsstav som ved innstilling av vridningsgrad kan justere 
vippe utslaget. En rekke ulike tekniske l0sninger kan nyttes her, som i og for seg feller 
imder kjent teknikk, og som vil vaere kjent for en fagmann og vil saledes ikke ytterligere 
beskrives. 

I foibindelse med fig. 6 kan stag 46-46' vaere tilkoplet spinnhjulet 50 og armer 52-52' i 
ledd 53-53' og 54-54* som gjfiir stagene justeibare og vippbare om stagenes lengdeakse 
55. Stagene kan ha et oppheng som vist i forbindelse med fig. 1-2 ved i ha en aksel ved 
det ene leddet samt en justermekanisme ved ledd i andre enden. 
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Som nevnt i forbindelse med fig. 5, pa bakgnum av det beskrevne, vil en fagmann 
kunne tilegae ulike tekniske l0smnger for i & den vippe effekt som foreliggende S0kiiad 
beskriver. 

S Bevegdse for vippeplattfonn som vist blant amiet i fig. 1 vil innenfor oppfimielsen ha 
lilike tekniske krsninger. Fig. 7 viser en ytterligere l0sning for kontroll og justering av 
bevegelse for vippeplattfonn 60. Bevegelse av plattformen er antydet ved pil 65. 
Plattfonnen (0vre del) 61 sitter i en ramme 62 og er bevegelig cm aksiinger 63 og 64, 
altsa om akse 69. Mellom plattform og ramme sitter den teknikk som justerer 

10 plattformens grad av vipping. Dette kommer tydelig fi^em av fig. 7c, Til plattformen er 
festet en blokk 66 som bar i ene enden en v-profil 67. En ytterligere blokk 68 bar en 
omvendt profil som sitter under press inntil blokk 66. Blokk 68 yter et trykk mot blokk 
66 som skapes av ^aer 70. Fjaeren strammes ved at en sylinder 71 0ver trykk mot iQaeren 
ved et dreiehjul 72. Dreiehjulet bar en elliptisk form. Dreining av hjulet vil pavirke 

15 sylinder til k stramme dler slakke ^aeren 70, som igjen ffr et trykk fira blokk 68 mot 
blokk 66 for justering av bev^elsesgraden for plattforaien. Fig. 7f viser hjul 72 i en 
poaisjon der ^aer 0ver minst kraft mot blokk 68. Ved a drde hjulet den ene eller andre 
veien som indikert ved pil 75, for eksempel mot punkt 74 pa hjulet, vil trykket 0ke fira 
blokk 68 mot profilen i blokk 66. Det skal forstaes at rammen til vippeplattformen kan 

20 tilpasses slik at den kan festes til ulike varianter av trimapparat. 

Figur 8 viser en ytterligere krsning for justering av vippegrad til plattform som blant 
annet beskrevet i forbindelse med fig. 1 og fig 7. Figuren viser ramme 80 der plattform 
61 som vist i fig. 7 er vist ved stiplet linje 81. Plattformen er vippbar om aksel 82 og vil 

25 ha anlegg pa og vaere bevegelig i sko 85-86. Far a justere bevegelsen plattformen vil ha 
om alcRling er det anbrakt kloss^ 88-91 mellom plattform og ramme. Klossen vil ved 
sin substans avgare i hvilken grad plattfomien kan bevies. Dersom et fest materiale, 
eks metall eller hard plast, benyttes vil ikke plattformen fa nmlighet til & vippe. Et 
mykere materiale i klossene vil gi plattformen en bevegelighet. Klossene er laget slik at 

30 de kan skiftes ut En ser dermed muligheten for i kunne justere graden av bev^else til 
plattformen ved a ha utskiftbare klosser med ulik fasthet. 
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Til erstatning for klosser med fast substans vil en kunne anbringe luftfylte kamre 96-96' 
mellom vippeplattfonn og ramme som vist ved fig. 7c. Ved a justere lufttrykket i 
kamrene kan en denned kunne justere bevegelsesgraden til vippeplattfbrmen. 

5 Henvisningsnummer 92-95 hentyd^ til hjul festet til rammen som gjfir 
vippeplattfoimen glidbar og justerbar til det trimapparat de skal benyttes pi 

F0lgende vil beskrive et trimapparat som nytter de vippeplattfonner og l^sninger for 
ustabilitet som beskrevet over. Figur 9 viser et trimapparat der vippeplattformer 96-97 

10 bar vippefunksjon pa tvers av lengderetning til plattform og de stegarm^ 

vippeplattformene er montert til. Vippeplattformene kan ha en konstruksjon som 
beskrevet tidligere i s0knaden. Vippeplattformene er glidbart mont^ til stegarmer 98- 
99. Til vippeplattformenes ramme sitter hjul (se fig. 8) som Laper i skinner 101-102 som 
er del av stegarmer 98-99. Stegarmene er i den ene ende bevegelig festet til ranxme 100 

15 ved 1 10-1 1 1 . Dette gjfifr stegarmene bevegelige som antydet ved pil 1 12. Bevegelsen 
blir begrenset gennom stag 14-15 som i ene tilknytningspunkt er lenket til undersiden 
av stegarmene og i andre tilknytningspunkt vib. en aksel 1 17 festet bevegelig til ramme. 
Akselens bevegelighetsgrad er begrenset av sylind^ 1 18. Dette er en denq>er/motstands 
sylinder av olje elle gass type. Demie gir en treghet for bevegelse av stegarmene. 

20 Justering av sylinderens bevegelse ^0res ved skmehode 1 19 og gir variasjon av den 
motstand som ma overvinnes ved bruk av trimapparatet Bevegelse av stegarmene 
ov^feres til stavene 120-121 ved stag 122-123. Ved en nedad bevegelse av stegarm vil 
stav bevege seg fi*emover og motsatt vei nir stegarmene har en oppadgaende bevegelse, 
antydet ved pil 124. Som nevnt er plattformene bevegelige langs stegarmene i skinner. 

25 Stag 128-129 er montert fira ramme 100 til hver av vippeplattformene, Ved bevegelse av 
stegarmene vil stagene fore vippeplattformene langs skinnene som antydet ved pil 126. 



Det trimapparat som beskrevet her ved fig. 9 har altsa folgende virkemate; en person 
star pa vippeplattformene og holder i hver stav og med det ene benet yter kraft nedad 
30 som resulterer i at vippeplattformen og stegarm beveger seg nedad og at vippq)lattform 
i tillegg beveger seg bakover samt at stav pi samme side beveger seg forover. N3r 
maksimalt nedtrykk er oppnadd pi den ene vippeplattformen forer personen kraft over 
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pi den andre vippeplattformen. Resultat er at vi far en skiftende bevegelse mellom 
armer og bein til personen som benytter apparatet. Personen mS i tillegg holde hver 
vippeplattfonn i balanse, men som tidligere beskrevet er denne bevegelsen justerbar fra 
& vaere &st til a ha en vippefiinksjoa 

Figur lOa-c viser tilleggsfunksjon for trimapparat 130 som vist og beskrevet i 
foibindelse med fig. 9. L0sningen er ment & © en funksjon for trening av armer for den 
person som benytter apparatet. Handtakene, eller staver 131 - 132 kan innstiUes slik at 
de kan beveges inn mot apparatet eller motsatt vei, som vist antydet ved piler 134 - 135, 
altsa pa tvers av den primaere bevegelsesretning for apparatets ulike deler. Handtakene 
kan nyttes for trening enten nar personene star pa apparatets plattformer, eller nir 
personen star pa gulvet. Her er vist ^aer stav 136 - 137 som bestir av et noe t0yelig og 
Qserende materiale som metall benyttet i torsjonsstaver, eller sammensetning av deler 
for eksempel ^aerer. Handtakene som vist her kan stilles i trinn 138 og lases ved 
^aerpinne 139. Selve den tekniske tesningen vil en fagmann forsti kan gjcnres pa en 
rekke mater og den l0sning som her vist skal ikke forstaes som begrensende for 
oppfinnelsen. Den t0yelige delen av staven kan utgore den nederste delen av staven 140 
eller hayere opp som antydet ved 140'. Konstruksjonen er slik at §aerstaven ikke kan 
t0yes mot ut0veren, men vil folge maskinens primasrfunksjon som tidligere beskrevet. 

Fig. 1 1 viser nok en variant av trimapparat som vist og beskrevet i foibindelse med 
figurene 9 og 10. Plattformene 150 og 151 er vippbare i forhold til ramme eller vogn 
152 og 153 som er glidbare i skinner 154 og 155 pa stegarmene 156 og 157. En midtre 
ramme 158 har skinner 159 og 159' som plattformvognene 152 og 153 er i forbindelse 
med. Skinnene har en buet form. Rammen har en hayde x 165 som gir skinnen en 
nedadgaende bane. Nar sa stegarmene blir satt i bevegelse, som antydet ved pil 162, vil 
plattformene bevege seg i skinnebanen 160 samt langs stegarmene som antydet ved 
piler 163 og 164. Motstandsylindre 168 og 169 som er festet mellom rammedel 170 og 
oppmider stegarmene, gir motstand ved bevegelse av stegarmene. Bevegelse av 
stegarmene er ogsa styrt av vippe del 172. Som det fremkommer av fig. 12 sitter denne i 
den midtre ramme 158 og er vippbar om en akslmg 173. 1 hver ende av vippedel sitter 
stag 174 og 175 i bevegelig leddet til underside av stegarmene. Lengden av stagene kan 
justeres ved en skruesylinder 176 og 177, som vil pavirke stegarmenes utslag. 
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Vippedelen S0rger for at nar den ene stegannen senkes vil den andre l0ftes. Motstand i 
bevegelsen av de ulike komponenter i trimapparatet justeres ved en strammemekanisme 
i forbindelse med vippedel 172. En frikqons skive, eller bremsedel 180 0ver trykk mot 
vippedelen og justeres ved skraedd 181. Hindtak eUer staver 166 og 167 er lenket til 
5 st^annene som vist i forbindelse med fig. 9. 

Dette trimapparatet vU gi en stcare skritUengde enn det som er mulig med trimapparat 
som vist i foibindelse med fig. 9 samt gi lik, eUer stwre skrittlengde enn det som er 
mulig for eiliptidce treningsapparat med steiie drdehjul og krank. 

10 Det er i soknaden beskrevet treningsapparat 200 som gir en elliptisk bevegelse av bena 
til ut0ver, se fig 4 og 6. En ytterligere ut&relse i tilknytning til plattformene er vist i fig. 
13. Her bar hver plattform 201 og 201 ' en aksel i for og bakkant 204 og 205 vridbar 
festet til gaerdel 206 og 207. Fjaerdelene gir plattformene en mykere bevegelse enn om 
de var innfestet til et fest stag. Fig. 13c viser en variant der ^aerdelene 210 og 21 1 er 

1 5 bygget opp "^deskopiskr . Dette gir en mulighet for i stille inn hardheten pa ^serene. 
Her antydet en metode der en aennomgSende strammeskrue 212 kan beveges og 
strammes for a stille inn lengden av ^aeren som antydet ved pil 213, for justraing av 
i^seringsgrad uten at lasningen som vist skal oppfettes som begrensende for 
oppfinnelsen. 

20 

I forbindelse med elliptiske treningsmaskiner vil det dreiehjul eller krank som stag for 
fotplattformer er festet til bestemme lengde og h0yde for den elliptiske bevegelse en 
S0ker a oppna under treningscfvelsen. De elliptiske maskiner pi markedet i dag er 
prisgitt starrelsen p& dreiehjul og krank med det resuhat at disse treningsapparater ofte 

25 er svaert store. Haydeutslaget pi fotplattformene ser d«imot ikke til k vaere 
hovedgrunnen til st0rrelsen til drdehjul/krank, men den horisontale bevegelse. 
Drdehjulet til de elliptiske treningsmaskiner pa maikedet i dag er ofte rundt 50 cm i 
diameter for a gi en bevegelse av stag som i sin tur gir steglengder fi:a 40-50 cm. 
Oppfinnelsen S0ker i oppni en elliptidc treningsmaskin som kan vaere mer kompakt enn 

30 dagens tesninger, men likevel gi minst en like god trenings opplevelse og effefct. Fig. 14 
viser et trimapparat som ikke trenger et saerlig stort dreiehjul dlo: krank, men som 
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likevel vil gi fotplattfonnene til maskinen en horisontale bevegelse for 0nsket 
s^eogde. 

Trim^paratet 229 bestir av en ramme 230 som bar et draehjul 231 med tilhfiirende 

5 krank 232. Kranken er i bevegeUg foibindelse med st^aimer 233 og 234 som igjen er 
opphengt i bev^Uge stag 236 og 237. Stagene sitter pi en aksling som gar gjennom 
rammens fremre del 230'. Plattfomer 240 og 241 sitter vippbar i vogner 242 og 243 
som igen er plassert glidbare pa stegarmene. Plattfonnene er beskrevet i forbindelse 
med Want annet figurene 1, 7 og 8 samt bar en bevegelse i foihold til stegarmer som vist 

10 i forbindelse med fig. 9. Bevegelse av plattfonnene langs stegarmene blir styrt gjennom 
stag 236 og 237 som bar ytteriigere stag 246 og 247 innfestet til plattformenes vogner. 
Lengden av disse stag bestemmer vognens vandring langs stegarmene. DCTSom lengden 
ved 136' og 137' justeres vil vognene og denned plattfonnene endre denne vandring. 
Dette kan lages justeibart, men er ikke vist i figuren, men vfl for en fagmann vsre 

15 enkdt & se. Trimapjparatet bar ogsi handtak eller staver 250 og 251 som er bevegeUg 
tilknyttet st^annene ved ledd 252 og 253. Stavene er gjennomgaende bevegeUg i disse 
ledd. Stavene er bevegeUg opphengt gennom aksel 254 i rammen der plassering av 
aksel i h0yderetning 255 vil bestemme utslaget for disse uavhengig av den bev^else 
stegaimene gir. Dette kan ggctres justeibart, og en utfiardse er vist i forbindelse med fig. 

20 17. 

Det er ikke vist i figurene hvoiiedes en motstand i bevegelse av trimapparatets 
komponenter er last. Dette er derimot kjent fira eUiptiske treningsapparater pa maikedet 
i dag. Her benyttes uUke former av bremseteknikk av dreiehjulet som slurebSnd, antydet 
25 ved 256 ,bremseklosser eU^ magnetisk bremseteknikk 257. 

Den glide bane som plattformene laper i pa de trimapparat som er vist i fig. 9 og 14, er 
belt Uneaere. For a oppna en bevegelse av plattfonnen som Ukner mest mulig fotens 
bevegelse i en gange situasjon, bar ordinaere elliptiske trimapparat rimeUg store 
30 hjul/krank l0sning. Trimapparat som vist i fig. 14 og bar en begrenset hjuiykrank som i 
en praktisk ut&relse ikke er sXssae enn randt 25 cm. Dette gir en begrenset horisontal 
bevegelse, men med plattfonnenes gUdefunksjon oppnSs Ukevel ensket steglengde. Den 
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vertikale bev^else samt vinkden av plattfonnene vil likevel begrenses av hjul/krank 
med denne standse. For i oppni en variert bev^se av plattformen skal det fbrstaes at 
oppfinnelsen inneholder en losning der plattformenes glidebaner bar en kurvet utferelse. 
Fig. 15 viser et trimapparat tilsvarende trimappaiat som vist og beskrevet i forbindelse 

5 med fig. 14, Plattfiinnene 260 og 261 inMusive vogner teper langs stegannene 262 og 
263 i skimier 264 og 265. Rg. 15a viser plattform 260 i fremste posisjon mens fig. 15b 
viser plattfonn 260 i bakerste posbjon. Som det fremkommer av figuren vil 
plattformens vinkel endre seg fra bakerste posisjon til fiemste posisjon. Selve 
kurvaturen pS skinnene og stag som vist pa figuren ma ikke oppfettes som begrensende 

10 for oppfimielsen. Selve skinnen kan ha fasonger som antydet pa fig. 16a-f uten at dette 
skal oppfettes som begrensende for oppfinnelsen. Ulike kurvaturer pa skinnene vil gi 
plattfi)rmene en bevegelse og vinkling for ansket utfiarelse av oppfinnelsen. Stag 270- 
273 fiarer plattformene langs skinnene pa stegannene. Lengde pa stag i kombinasjon 
med starrdse pi hjuUkrank 266 gir lengde pa bevegelse av plattform som i sin tur gir 

15 ste^engden 267 for trim^arateL Vaiiaqon av lengden pa stag 270-273 vil denned gi 
en vaiiasjon av steglengden. En justering av steg^engden er muUg for denne maskinen 
ved & endre pi angrepspunktet 274-275 mellom stagene 270-273. Dette kommer frem 
av fig. 17a-b. Her synes skinner 278 og 279 som er tilknyttet stagene 270 og 271. 
Enden av stag 272 og 273 er innfestet i skinnene 278 og 279 via bolter 280 og 281 som 

20 er gUdbar i skinnene og som kan lises i anskede poasjoner langs skinnene fisr 0nsket 
steglengde. 

Som det ogsl fremkommer av fig. 17 bar trimapparatet hSndtak eUer staver 282 og 283 
som er bevegelig tilknyttet stegannene ved ledd 284 og 285. Stavene er gjennomgaende 
bev^eUg i disse ledd. Stavene er bevegelig opphengt gennom aksel 287 i rammen 290 
25 som man ser tydeUg i fig. 18. Plassering av aksel i h0yderetning 288 justeres ved en 
laseskrue i justeringsmekanismen 289. Haydejusteringen vU bestemme utslaget for 
stavene som resultat av avstanden mellom ledd 284 -285 og akslingens plassering pa 
ranomen. 

30 Det skal poengteres at trimapparater som vist i foibindelse med figurene 9 og 1 1 ogsa 
mnenfor oppfinnelsen kan ha glide bane og skinner som ikke er lineaere, men for 
eksempel ha en kurvatur som antydet i fig. 15 og dler fig. 16. Selv om disse apparatene 
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ikke bar stesganner tilknyttet en roterende mekanikk vU en kurvet glidebane ^ 
plattfonnene en st0rTe variaqon i vinkel med pSfelgende stem bevegeUghet for 
brukeren i bruk. 

I foibindelse med trimapparater som bar plattfonner med gUdefUnksjon som Want annet 
5 visti foibindelse med figurene 9, 11. l4ogl5 skalenytterUgerefunkqonnabeskrives 
med henvisning til figur 19. Disse apparater bar en fest skritdengde uansett 
treningshastighet. Nar en trener moderat vil skrittlengden vaere som i gangfart. 
Skritflengden vil derimot nonnalt v»re sterre i lapefert Skrittlengden for 
trimapparatene som vist i fig. 15 er som beskrevet justerbar. Justeringen rt& derimot 
10 forega for en treningsekt starter og kan ikke justeres n§r ferten til utaveren 0kes. 
Trimapparat som vist i fig. 19 er svaert lik den som vist i fig. 1 5-18 sett bort fira en 
mdcanisme som justerer skrittlengden etter rotasjonshastigheten til dreiehjulettoank. 
Fig. 19avisertrimapparatmedramme300, dreiehjulBOl der er innfestet stegarmer 302 
' og 303. Stegarmene bar skinner eUer spor 304 og 305 der plattformer med tilbflsrende 
15 vogner 306 og 307. TU stegannene er bev^elig tilkoplet staver/hSndtak 308 og 309 
som ved bev^else av stegarmene gir disse en vippebev^else som antydet ved pil 310. 
Til plattfonnene er tilkoplet stag 312, 3 13, 3 14 og 3 15 som trekker plattformene langs 
stegarmene under bruk avtreningsapparatet. Stag 314 og 315 bev^seggUdbaie 
gjennom feringer 3 16 og 3 17 festet til stegarmene. Avstanden mellom stag 3 14 og 3 15 
20 sine tilhorende opphengspunkter ved 318 og 319 og foringene 316 og 317, bestemmer 
den lengde plattformene kan bevege seg i sporene til stegplattformene og denned 
steglengden som antydet ved henvisningstall 320 og som er foiklart i foibindelse med 
fig. 15. 

25 Som nevnt over bar dette traringsapparatet en trinntes justering av steglengden. En 
forflytiiing av opphengspunkter ved 318 og 319 som antydet ved pU 320 vil 
bevegelsesgrad for stagene tilkoplet plattfonnene. Dette kan utferes av bnjkeren 
manuelt for eksempd ved en skyve/skrue anordning. dler ved k nytte en servo/motor 
eUer et hydrauHsk system. I foibindelse med fig 19c skal beskrives et system som 

30 automatisk stiller inn steglengde for trimapparatet uten at dette skal betraktes som 

begrensende for oppfinnelsen men at det ma forstaes at d^ som beskrives er en tesning 
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som en ft gm ^nn innen oimadet lett vU se kan varieres og der annen mekanikk og 
tdcoildc kan nyttes. 

Systemet som bedorives i fbrbindelse med fig. 19 vH kunne tniii]l0st justere steglengden 
etter en bnikers 0nske, etter hastigheten pi drdehjulet med tilhffrende st^garmer, 
stag og staver. Stag 314og315er festet til en vogn 322 som l0per langs en linesrfisrmg 
323 ved hjelp av en gjengestav 324 som drives av en motor 325. Endepoasjonene 
overvakes av endebrytere 326 og 327. Disse brytere kan vaere av type induktiv fialer, 
mekanisk bryter, eller annet som vil vasre Iqent teknikk for en fegmann uten at type 
biyter skal oppfettes som begrensende fijr oppfinnelsen. I dettetilfeUet nyttes ende Prox 
min. 326 og Prox maks. 327. Poasjonen til vogn gpis ved a telle pulser gitt ved rotasjon 
av aei^estav som bar en pinne 321 av, for eksempel stal, der bryter Prox co\mt 328 fi-a 
min. posiqon kan telle rotaqon av pinne. Rotaqonshastigheten til dreielqul 301 miles 
av en feler i dette tilfellet Prox rpm. 329. Posi^onen til vogn 322 beregnes som en 
funksjon av hastigheten til dr^ehjulet 

F0lgende er et eksempel pi hvordan dette kan virke. Vi tar iitgangspunkt i at dreiehjulet 
har en diameter pi ca 300 mm, forflytning av vogn langs gjengestav er ca 165 mm og at 
steglengden er varierbar mellom ca 300 mm og 500 mm som begrenset av lengde pi 
stegarmCT. Stigning pa gengestav = 1,5 mm pr. omdreining av drdehjul som ©r 1 puis 
pr 0,75 mm, da gjengestav har en gennomgaende stMpinne 321 som Prox cotmt 328 
miler. Vi fonitsetter et 0nske om at en hastighet pa dreiehjul pa 60 rpm skal gj en 
steglengde pa 400 mm. Dette medforer at vogn vil mitte befinne seg ca 100 nam fra 
Prox mm 326. Dette oppnies ved at motor aktiveres og driver dreiehjul til ca 130 pulser 
er milt ved Prox count 328. Forholdet mellom skrittiengde og hastighet reguleres 
g3eniu>m en proporsjonal integral d^vat (PID) regulator 330. 

Som skissert i fig. 20 vil en Mikroprosessor 332 matte inngi i systemet som beskrevet 
for beregning og kontroll av de signaler som generares av puis, poasjon og 
hastighetsfolere. Henvisningstall 334 henviser til anordning for manuell innstillmg av 
steglengde. Dersom en bruker ikke 0nsker at steglengden skal automatisk justeres etter 
hastighet kan en tenke seg at denne funksjonen koples ut og at brukeren kan stille dette 
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inn selv. for eksempel pi et tilherende panel med brytere eUer beraringsskjerm som 
antydet ved 335, fig. 19d. 

Som nevnt kan teknikken for innstilling av steglengden gjares pS mange mater. For I 
mSle posisjonen til vogn kan en for eksenq^el nytte et skyvepotmeter dler nytte 
kondukdv tdmikk. Optikk kan nyttes for mSling av poasjoner og rotaqon sammen med 
hastighetsberegning. Det kan ogsi benyttes dektromagnetisk tdmikk for mSling av 
hastighet pa drdehjulet. For bevegdse av stag for justering av skrittlengde kan en 
ahemativ tesning vaere a nytte hydraulikk isteden for en motortdmikk. 
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I denne saknad er hSndtak dler staver tilknyttet de aktudle treningsmaskiner, av mer 
dler mindre Igent teknikk. Disse bar en vippe bevegdse cm en aksling der handtakene 
beskriver en konkav bue som gar mot og fi:a personen som bruker treningsapparatet. Se 
' for dcsempd pi fig. 19a. Denne bevegelse er derimot ikke naturUg for en person som 
15 laper, eller gar pi ski. Den pifelgende beskrivelse i forbinddse med fig. 21a-c vll vise 
et trimq)parat med hindtak som S0ker i gi en si naturlig bev^dse som mulig av 
armene til aiutaver ved bruk av trim^paratet 

En naturUg annbevegdse for en person som leper, dler gir pi ski beskriver nasrmere en 
20 bue som antydet ved pU 351 i fig. 21a. Dette oppnas ved at hindtak 354 og 355 leper i 
buede skinner 356 og 357 som er festet tfl den oppad ragende dd av trimapparatets 
ramme 360. Handtakene er bevegelig festet til ender av stag 362 og 363 som i stagenes 
andre ender 364 og 365 baper i skinner 366 og 367. Dette kommer best frem i fig. 21c. 
HSndtakenes bev^else genereres ved at plattformene 352 og 353 settes i bevegelse. 
25 Bev^else og konstruksjon av trimapparatets plattfonner er den samme som beskrevet i 
foibindelse med fig. 19. Glide bev^dsen av plattformene blir overfert til handtakene 
via stag og vaier 368 og 369 anordnet pi hver side av rammen som antydet ved fig. 21a. 
Stagenes ender 364 og 365 er festet til vaieren som tepw nmdt hjulene 372-379. Til 
vaier er det ogsa festet feringer 380 og 381 som lapa- i skinner 382 og 383. Til 
30 foringene er bevegeUg tilknyttet stag 384 og 385 som i andre enden sitter bevegelig i 
ledd 386 og 387. Disse ledd knytter sammen stag for bevegelse av plattformene som 
Want annet vist og beskrevet i foibinddse med fig. 19. Ved bevegelse av plattformene 
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vU stag 384 og 385 bevege fiaringer 382 og 383 som trekker vaieme som i sin tur 
trekker stagene 362 og 363 langs skiimene 366 og 367. Disse stagene vU igen pavirke 
handtakene slik at disse bev^er s^ i skiimene 356 og 357. 

5 Fig. 22 Adser rai ahemativ utfoiming av handtakene ello" stavene for trimapparat som 
vist og beskrevet i foibinddse med fig. 19 og 21. Stavene 390 og 391 bar en tdeskopisk 
utfonning der de 0vre deler, alts4 gripedder, 392 og 393 glir inni de nedre delene 394 
og 395. De gripedelene bar tapper 396 og 397 som gjennom apninger 398 og 399 i de 
nedre stavdeler deler Laper i skinner 402 og 403 som er festet til rammen 401 . NSr 

10 stavene beveges frem og tilbake, som antydet ved pil 400 vil de gripedelene skyves 
teleskopisk i forhold til den nedre delene som resultat av tappenes bevegdse i skinnene. 
Pa tappene vil det anordnes hjul som vil ^ en lett bevegdse i skimiene. Skinnene bar 
her en buet utfonning som gjOT at stavenes 0vre del og denned gripeddene far en nedad 
buet bevegelse i retning mot brukeren. Skinnenes utfonning bestemmer altsa den 

15 bevegelse til stavene fir, som illustrert ved pU 400. En rett skinne vil til sammenlikning 
^ en rett bev^elses bane. 



20 
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P atentkrav : 
1. 

Trimapparat for fysisk trening, forebyggende trening og rehabilitering, som har 
5 steganner tilknyttet en kraok eller hjul der stegarmene er pamontert plattfonner som 
danner trakkeflater tilpasset brukerens fot eUer troungssko samt at trimapparatet bar 
staver og ell^ hSndtak som pa&fies en bevegelse som del av en trenings0velse, 
karakt erisert ved 

- at st^amiene i sine ender er rotecbar tilknyttet et hjul eller krank og at de i andre 
10 enden er tilknyttet stag for en vuggebevegelse der plattformene er vippbare til 

begge sider pa tvers av en akse som strekker seg langs lengdeakse til 
stegarmene. 

. ' 2. 

15 Trimapparatsomangittikrav l,karakterisert ved 

- at plattformene er glidbare i forhold til stegarmenes lengdeakse der pa∋ en 
vertikal kraft gir stegarmene en oval*elliptisk bevegelse i forhold til apparatets 
rancune og der stag tilknyttet ramme og plattformene forer plattformene i en 
glidebevegelse langs stegarmene og der plattformene utforer en st0rre oval 

20 elliptisk bevegelse enn stegarmenes bev^else. 

3. 

Trimapparatsomangittikrav l-2,karakterisert ved 

- at handtakene l0per i buete skinner og som ved bmk av trimapparatet gir 
25 handtakene en buet bevegelse i retning mot bruker og at bevegelse av 

handtakene skapes av plattformenes glidebevegelse. 

4. 

Trimapparat somangittikrav3,karakterisert ved 
30 - at plattformenes glidebevegelse overBsres via to sett stag som i sine ender kfper i 
skinner pa rammen til vaierforinger som er i forbindelse med ytterligere stag 
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som i sine ender laper i skinner og der disse stag er i foibindelse med handtak 
som igjen leper i sine respidctive skinny. 



5. 

5 Trimapparat som angittikrav 1-2, karakteri sort ved 

- at stavene bestir av to hoveddeler som er i tdeskopisk tilknytning og at lengden 
pa disse varierer som resuhat av plattformenes glidebeve^lse, 

6. 

10 trimapparat somangittikrav 5, karakterisert ved 

_ at stavenes gripedel er i inngrep med skinner som sitter fest pa rammen der 
bevegdse av stegarmer gjr en bevegelse av stavene som gar at gripedelenes 
inngrepsdeler glir i skinnene og som gir stavene varierende lengde som resuhat 
av vandringen i skinnen. 

15 

7. 

Tiim^paratsoman^ikrav6,karakterisert ved 

- at skinnenes utfbrming bestemmer stavenes gripedelers bev^else. 

20 8. 

Trimapparat som an^tt i krav 7,karakterisert ved 

- at skinnene i en buet utforming &r stavenes gripedeler en nedad buet bevegelse 
mot brukeren og at en rett utforming av skinnene gir en tflsvarende rett 
bevegelse. 

25 
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Sammendrag: 

Trimapparat for fysisk trening. forebyggende trenmg og rehabilitering, som bar 
st^ganner tilknyttet en krank eller hjul der st^annene er pSmontert plattfonner som 
damiOT entrakkeflatetapassetbnikerensfbtdlertreoiii^ samt attrimapparatethar 
5 Mndtak eller staver som p&fisres ea bev^dse som del av en treningsevelse og der 
handtakene Laper i buete skinner som ved bruk av trimapparatet gir hSndtakene en buet 
bev^else i retning mot broker og at bevegelse av hSndtakene skapes av plattformenes 
glidebev^else. 
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